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2.2 マルチコプタ制御 















ルチコプタの制御は ROS に基づいているが、この際-1～1 の範囲の値を送信することで各方向の
速度を調整することが可能である。移動方向とパラメータの関係を図 2.3 に示す。 
 



















値は 2.5[V]を中心とし、2.5[V]の振幅を持つので、閾値𝑉 =2.5、振幅 A=2.5 とした。トルク電圧値
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図 7 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
4. まとめ 
 マルハナバチは通常の環境と異なる環境にも適応できることが分かった。他の昆虫にも同様のこと
がいえるかどうかも今後調査していきたい。これにより他の昆虫の生体解明にも寄与することができ
るだろう。 
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